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(^4) OisposKif de rMducation de I'attltude posturale ou proprioceptive des membres d'un patient 



fe?) Ce dispositif comprend un plateau mobile (1) mont6 pl- 
vSatA sur un axe en combinaison avec des moyens de 
mesure et d'affichage. Le plateau (1) est asservi h un 
moto-r^ducteur (2) pilots par une ^lectronlque de com- 
mande programmable (3} pour frelner k volont6 et d'une 
mani^re oontr&lte et variable ledit plateau (1). 
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Dispositif de reeducation de I'attitude posturale ou 
proprioceptive des membres d'un patient. 

5 Uinvention concerne plus partlculiferement le secteur 

technique de la r66duoation lonctionnelle des membres, telles que les 
chevilles sans pour cela exclure d'autres parties du corps liumain. 

10 On connaTt des appareils de reeducation de I'attitude 

posturale ou proprioceptive sous forme de plateaux mobiles sur lesquels 
se placent debout les patients. Ces appareils ont pour objectif de malntenir 
en position d'equilibre le patient, ce qui a pour consequence de faire 
travailler les articulations necessaires a un tel maintien. Ces plateaux sont 
generalement montes a iibre articulation sur un support fixe. 

On a egaiement propose d'assujettir le plateau mobile k des 
moyens de mesure de rinclinaison et a des moyens d'enregistrement des 
20 valeurs delivrees par les moyens de mesure. En outre, des moyens 
permettent Taffichage des valeurs enregistrees. Get etat de la technique 
ressort par exemple, de I'enseignement du certiflcat rfutilite FR 2653004. 

Ces dispositions permettent de donner des Informations 
25 numeriques en comparant I'etat du membre k reSduquer par rapport au 

rnembresajn_^u_au^ r eferences. 

Toutefols, le plateau n*est pas freine, afin d'exercer une 
contrainte aux mouvements d'articulation, pour rendre la seance de 
reeducation plus ou moins difficile. 

30 

Certains appareils se proposent de freiner le plateau. 
Toutefois, les solutions utillsees ne sont pas efficaces et rationnelles. 
Generalement, pour tenter d'atteindre cet objectif, le plateu mobile est relie 
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au support fixe par des elastiques que Ton tend plus ou moins de maniere 
a taire varier en consequence, la force de freinage. Line telle m^thode 
n'est pas satisfaisante, car I'intensite du freinage n'est quantifiable et est 
non reproductible. II n'est done pas possible d'utiliser cette intensity de 
^ freinage comme moyen d'evaluation. 

Uinvention s'est iix&e pour but de rem^dier k ces 
inconvenients, de maniere simple, sOre. efficace et rationnelle. 

10 

Le probleme que se propose de r^soudre Tinvention est de 
pouvoir freiner k volenti le plateau mobile, en ayant pour objectif de 
mesurer la force de freinage, afin de I'lnt^grer dans une procedure de 
mesure et afin de pouvoir la reproduire si n^essaire. 

15 Pour resoudre un tel probleme, il a etS con^u et mis au point 

un dispositif de reeducation qui comprend un plateau mobile mont§ 
pivotant sur un axe en combinaison avec des moyens de mesure et 
d'affichage. le plateau §tant asservl k un motor^ducteur pilots par une 
electronique cfe commande programmable pour freiner a volonte et d'une 

20 maniere contrdlee et variable ledit plateau. 

Le plateau mobile est monte k pivotement libre sur un support 
fixe qui recoit le motoreducteur dont Tarbre est solidaire dudit plateau 
— —mobile; 



Compte-tenu du probleme pos^ k resoudre, le plateau mobile 
presente en d^bordement de sa face de dessous, deux paliers coaxiaux 
dont run est solidaire d'un axe monte tournant dans un palier fixe du 
30 support, tandis que I'autre est solidaire de Tarbre du motoreducteur monte 
tournant dans un palier fixe du support. Avantageusement, le plateau est 
carrS. 
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Pour rSsoudre le probleme pos^ d'avoir une connaissance de 
la force de freinage exercee,en bout de I'arbre du moteur est dispose un 
capteur de mesure assujetti a Teiectronique de commande. 

5 Un autre probleme que se propose de resoudre Tinvention est 

de pouvoir a volonte, modifier le programme de reeducation du membre, 

en fonction du cas pathologique. 

Un tel probldme est rSsoiu en ce que Telectronique de 
10 commande est constituS par un micro-ordlnateur programmable en 

combinaison avec un interface integre, en etant apte a assurer Tune des 

fonctlons suivantes : 

- asservlssement total du plateau mobile, 

- asservlssement partlel du plateau mobile, 
15 - entralnement du plateau mobile. 

Toujours en ayant pour objectif d'augmenter les possibilites 
d'exercices a effectuer, le plateau mobile recoit en superposition, un autre 
20 plateau de meme forme et dimension et dont Taxe d^articulation est 
dispose perpendiculairement a Taxe d'articulation du premier plateau. 

L'invention est exposee, cl-apres plus en detail a i'aide des 

dessins annexes, dans lesquels : 

25 , 

La figure 1 est une vue en perspective d'une forme de 
realisation du dispositif. 

La figure 2 est une vue de face du plateau en position 

30 d'6qullibre. 

La figure 3 est une vue correspondant k ia figure 2 en 
position inclinee du plateau. 
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La figure 4 est una vue de cotS correspondant k la figure 

2. 

La figure 5 est une vue d'une autre forme de realisation 

du dispositif. 

5 

Le dispositif comprend un plateau mobile (1) monte pivotant 
sur un axe (XX'), en combinaison avec des moyens de mesure et 
10 d'afflchage non repr^sentds. Uaxe d'articulation (XX*} est dispose dans un 
plan horizontal d'une mani^e ^quidistante des bords latSraux (1a) et (1b) 
qui lui sont paralleles. 

Selon une caracteristique k la base de Tinvention. le plateau 
(1) est asservl k un motoreducteur (2) piiote par une Slectronlque de 
commande (3), afin de freiner k volont^, d*une manl&re contrdlSe et 
variable, le plateau (1). Le plateau mobile est monte a pivotement libre sur 
un support fixe (6), qui regoit le motoreducteur (2) dont Tarbre (2a) est 

2 0 solidaire dudit plateau (1 ). 

Dans ce but et dans la forme de realisation illustree. le plateau 
mobile (1) presente en debordement de sa face de dessous, deux paliers 
coaxiaux (1c) et (Id). L'un des paliers (1c) est solidaire d'un axe (4) monte 
tournant dans un palier fixe (5) du support (6). L'autre palier (Id) est 

25 solid aire de I'arbre (2a) du motor^ucteur (2) qui est mont6 tournant dans 
un palier fixe (7) du support (6). En bout de I'arbre du motorlducteuresf 
dispose un capteur de mesure (8) assujetti a relectronique de commande 
(3). 

II apparait done que le motoreducteur (2) constitue un systeme 
30 d'asservissement du plateau mobile (1) en errant une force de freinage au 
niveau de son articulation par rapport au support (6). Dans ce but, 
I'electronique de commande (3) peut §tre constitute par un micro- 
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ordinateur programmable pour assurer, en combinaison avec un interface 
integre, Tasservissement du plateau mobile (1) selon Tune quelconque 
des conditions suivantes : 

- asservissement total du plateau mobile, 

5 - asservissement partiel du plateau mobile, 

- entrainement du plateau mobile. 

Dans le cas d'un asservissement total, le plateau mobile (1) 
est bloque en position horizontale ou eventuellement d'une autre position 
10 angulaire determlnee. Dans ce cas, 11 est possible de connaltre ('effort que 
Ton applique sur le plateau (1}, compte-tenu de rintensit§ du courant qui 
va varier et qui est necessaire au motoreducteur (2) en vue de malntenir 
ce plateau dans la position initiale pre§tablle. 

15 

Dans le cas d'un asservissement partiel du plateau, ce dernier 
pourra bouger mais sera freine. Un tel freinage pourra etre variable et par 
consequent param^trable en force et en Iin6arit6. II sera possible de 
connaitre Tangle du plateau pour un effort applique sur celui-ci et selon 
une force de freinage determinea. 

II est egalement possible de realiser un freinage d'intensite 
lineaire ou selon une loi exponentielle, sans pour cela exicure d'autres lois 
mathematiques. 

25 

Dans le cas d*un entrainement du plateau par le 
motoreducteur, correspondant a un fonctionnement dynamique, le 
dispositif impose au patient, differentes positions du plateau de fagon 
sequentielle. La personne doit malntenir son equilibre malgrd les 
3 0 mou vements du plateau. 

Le programme d'utllisation fixe differentes positions au plateau 
pour Tasservir dans ces positions. II en r^sulte que les oscillations autour 
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du point d'equilibre donnent au praticien les renseignements n6cessaires 
sur la capacite du sujet a trouver rapidement son propre equiiibre. 

Comme indique, ces differents parametres force, angle, 
5 Intensite et loi de freinage, sent fixes ou mesures par le systeme 
informatlque via Tinterface. 

Avantageusement, le plateau mobile (1) est de forme carr^e. 

10 

On prSvoit §galement, comme le montre la figure 5, de 
superposer au plateau (1), un autre plateau (9) de meme forme et 
dimension et dont Taxe d'artlculatlon est dispose perpendiculairement a 
Taxe d'articulation du premier plateau (1). Comme pr6c6demment. ce 
1^ plateau (9) peut etre asservi par un moto-r^ucteur (1 0). 

Blen evidemment, le dispositif ne s'applique pas 
exclusivement k une utilisation debout du patient et n'est pas limits ^ la 
20 reeducation des membres inf^rieurs. 

A noterqu'entrele plateau mobile (1) etie support fixe (6) est 
montS un soufflet periph^rique (1 1). 

25 ' 

Les avantages ressortent bien de la description. 
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REVENDICATIONS 

-1- Dispositif de reeducation de I'attitude posturale ou proprioceptive des 
membres d'un patient comprenant un plateau mobile (1) monte pivotant 
sur un axe en comblnaison avec des moyens de mesure et d'affichage, 
caractdr1s6 en ce que le plateau (1) est asservi a un moto-r^ducteur (2) 
5 pilots par une ilectronique de commande programmable (3) pour frelner k 
volont^ et d'une manike contrSISe et variable ledit plateau (1). 

•2- Dispositif salon la revendication 1, caract^risS en ce que le plateau 
IQ mobile (1) est mont§ k pivotement libre sur un support fixe (6) qui recolt le 
moto-r^ucteur (2) dont i'arbre est solidaire dudit plateau mobile (1). 

•3* Dispositif selon la revendication 2, caractdrisd en ce que I'axe 
d'articulation du plateau mobile (1) est dispose dans un plan horl2X>ntai 
15 d'une maniere ^quidistante des bords lateraux qui lui sont paralldles. 

-4- Dispositif selon la revendication 1, caracterise en ce que le plateau 
mobile (1) presente en debordement de sa face de dessous, deux paliers 
coaxiaux (1c) (1d) dont I'un (1c) est solidaire d'un axe (4) mont6 tournant 

20 dans un palier fixe (5) du support (6), tandis que I'autre (1d) est solidaire 
de l'arbre(2a) du moto-reducteur (2) monte tournant dans un palier fixe (7) 

du-support 



25 -5- Dispositif selon la revendication 1, caract4ris§ en ce que le plateau (1) 
estcarr^. 

-6-Dispositif selon la revendication 1, caractSrisd en ce qu'en bout de 
I'arbre du moteur (2) est dispose un capteur de mesure (8) assujetti k 
30 I'electronique de commande (3). 
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-7- Dispositif selon la revendication 1 , caracterise en ce que r§lectronique 
de commande (3) est constitue par un micro-ordinateur programmable en 
combinaison avec un interface integre, en §tant apte a assurer Tune des 
fonctio ns suivantes : 
5 - asservlssement total du plateau mobile, 

- asservlssement partiei du plateau mobile, 

- entralnement du plateau mobile. 

-8- Dispositif selon la revendication 1, caracterise en ce que le plateau 
mobile (1} recoit en superposition, un autre plateau (9) de meme forme et 
dimension et dont I'axe d'articulatlon est dispose perpendicuiairement k 
Taxe d'articulation du premier plateau. 

15 -9- Dispositif selon la revendication 1 , caracteris6 en ce qu'entre le plateau 
mobile (1) etie support fixe (6) est monte un soufflet periph6rlque(11). 
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